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結果は数多く発表されている . また , 人に代わって仕事をこなすヒューマノイド
ロボット , ペットロボット , パーソナルロボットなど , 今までロボットでは担え
なかった新たな分野への参入が可能になってきた . 人間にとってロボットは , 工
場等で作業を行う機械という位置付けから , 共に時間や空間を共有する存在に変
化しつつある . 
本研究室では , これまで動的 , 適応的に歩行する生物の神経系を参考にして ,
「リズム発生器(Central Pattern Generator: CPG)」と「反射」を組み合わせた生物
規範型制御により , 視覚情報を使用せずに4cmの段差や10度程度の坂などが無作
為にある複雑な不整地において高速な動歩行が可能な四脚ロボット「鉄犬1」の開
発が行われた . また , バッテリ , PC, モータドライバなど全てをロボットに塔載し
たケーブルレスな四脚ロボット「鉄犬2」に視覚機能を新たに追加し , 不整地踏破
能力の向上がなされ , 人との簡単なインタラクションも実現された .  
そこで本研究では , これまでの鉄犬1, 鉄犬2の歩行能力を網羅 , 向上させた鉄
犬3にレーザレンジファインダ(Laser Range Finder: LRF)を搭載することで視覚機
能を付加し , 人間と鉄犬3がインタラクションを行うことを可能とするシステム
を構築した . 具体的には , LRFから取得される環境情報を使い , 腰 (ヨー )関節の目
標角度を調節することにより進行方向を制御し , 壁沿い歩行を実現した . また , 
進行方向の制御に加えて , 腰 (ピッチ )関節の目標角度を調節することにより歩行
速度を制御し , 歩行者追従を実現した . 視覚情報の処理に関しては , 歩行者の脚
抽出 , 脚のトラッキングの方法を提案し , 実験を通して有効性を示した . 
 
